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ボットリーグ ，四足ロボットリーグ ，ヒューマノイドロボットリーグ の５つのリー
グが存在する．この中でも四足ロボットリーグは が提供する !を "#$%
#$&を用いなければならないため，全てのチームのロボットが同じ性能になるという
大きな特徴を持っている．そのため各チームのプログラムの優劣のみが勝敗を左右する．









表 '  !"#$& の基本性能
( 




可動部（合計  自由度） 頭 …  自由度
口 …  自由度
脚部 …  自由度× 
 脚
耳 …  自由度× 
尻尾 …  自由度
画像入力  万画素 * イメージセンサー
画像解像度 	    ピクセル


























































































































































































































































































































































































































































減衰率であり，本論文ではトレース減衰率  <  - とした．また学習率  <  	，割引
率  <  としている．
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 <  ，トレース減衰率  <  -として学習率を  	， ， と変化させた結果を
図 に示す．学習率を  	としてトレース減衰率  <  -としてランダムに行動を選
択する確率を  ， ， と変化させた結果を図 に示す．学習率を  	とし
てランダムに行動を選択する確率  <  ，トレース減衰率を  ， ， -と変化させ





  ガードの成功   ボールがフィールドから出た










































































































































































































































































































































































に示す．このグラフから学習の進み方は図 	が エピソードで成功率が Bに近
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